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Llnvsntionconcernedespeirecttonnementsepportfe aux proth§ses 
comportant une articulation de genou, destinies a l'apparelllage des 
amputes. Les sujets ayanl $uh\ une disarticulation de hanchs, une 
amputation inter-iliu-abdominale ou une. amputation de cutsse peuvent 

5 pendicler dusHst&me. 

Pendant la marche, au cours de la phase pendulaire, l'articulation 
du genou est enimee d'un mouvement de nexton-extension d*une 
amplitude de 70° environ. Las actions muscuiaires permettent d'ajuster 
la dun&e de ce dfcbattement angulaire i la cadence de la marche. 

10 L'absence de commands des genoux prothfetfqiies oblige les amputfe a 
adapter leur cadence ife marche a le duree d'oscillation de leur prothese 
ou d'accepier une bofterie carapterisee par una phase pendulaire de lo 
prothfese anormaiement longue suivte d*une phase tfappui d'une durte 
reduite dans la meme proportion. 

15 L"invention opporte au sgstfema connii des perfectionnements qui 
permettent de compenser parfaltement Vabsenca de commands des 
genoux prothfetiques, Suivant une des caract&rfstiquss de rtnventlon, 
Tarticutation du genou est commandee par un microprocesseur. 
Suivant une autre caracterlstique de invention, le microprocesseur 

20 repolt les informations sous forme de tension electrique correspondent 
sux contraintes necues par un cepteur situS dans la jambe de la 
prothese. 

Suivant encore une autre carectlristique de nnventionj'artlculatlon 
du genou repoit une energie lul permettent de se mettre en flexion ou en 
25 extension, cette fenergle Stant contrfilfce per le microprocesseur. 

Les differentes caracteristiques et evantages de Vinvention 
ressortlront de la description qui va suivre tfune de see formes 
possibles de realisation. 11 est bien prectsfe qu'll s'agit unlquement d'un 
example et que toute autre disposition pourralt §tre adoptfce sans sortfr 
30 du cadre de 1'inventlon: 

Les dessins ennex&s illustrent Invention, 
- La ffgure l est une representation schemalique par blocs 
de la constitution de rappareil suivant Vinvention, sous une forme 
possible do realisation. 
35 - La figure 2 represents une variants de ce dispositif. 
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L'appnrell (figure 1) est aliments Bn energie electrlque par 
branchement sur une source autonome de courant (i) (pile ou 
accumulateur), 

II comports un capteur de forces (2) qui pBut §tre a jauges de 
5 contraintes'ou constitue per une ceramique plfezo&lectrique, fixe sur la 
prothese entre le genou et le chevine. Ce capteur transforme en tension . 
electrique de feible valeur les contraintes m&canlques qui lui sont 
tmposees. 

Ces tensions sont oppliquees A Ventree de Vampllflcoteur (3) qui 
10 dellvre des slgnaux surrisemment importents pour etre mesurfes par un 

convertlsseur analogique digital (4) afin d'fitre lus et exploites par le 

mi cropnocesseur (5). 

Le microprocesseur contient en memoire un programme lui 

permettant d'snaiyser les slgnaux issus du capteur et de d&clencher les 
IS actions necessaires su contrtle du mouvement de Varticulatlon 

du genou (6) par 1'intermedielre d'une Interface (7) qui distribue 

V&nergie necessatre ou bloc du genou comportant un §lectro-aimant 

ou un moteur electrlque capable de freiner et d'accelerer la flexion de 

1'articulation. 

20 U moteur ou 1'electro-aimant peuvent agir directement sur le jeu de 
Vorticulation ou par rintermediaire d'un system© mecanique (lsvier, 
came, engrenage), nydraullque ou pneumatlque. 

Une variants de Vappareil peut 5tre realle&e (figure 2) en 
substltuant la sourca d'energie electrlque necessaire a la commande de 

25 1'articulation par une reserve d'un fluide sous pression (air, goz ou huile) 
(8), l'&lectro-eimant ou le moteur electrlque plac6 dans l'ertlcuiation du 
genou etant remplacfe par un v&rin ou un moteur actionne par le fluide 
(6), le microprocesseur (5), son alimentation (1), le capteur de forces 
(2), ramplificetsur(3), le convertisseur analogique digitoK4) et le 

30 systeme de commande (7) Slant inchang&s. 

La reserve de fluids sous pression peut Stre recharges a raid* d'une 
source extSrieure ou bien par un systeme de pompe (2) placfc dans le pied 
prothfetlque et actionne automotlquement par le mouvement de flexion- 
extension effectufc per rartlculation de la chevllle au cours de la phase 

35 d'appui. 
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Au cours tie la rnarchB, pendent la phase d'oppul, quel que soft lo 
r&allsetlon cholsie. le ceptetir recueilie les efforts mecsniques 
imposes a la prothesa et le microprocasseur peut ainsl mesursr la 
durfe de Teppul, calculer le valeur optimum du temps allouS 6 lo phase 
5 pendulolre et commander en consequence Vargane motsur du gsnou 
proth&ttque puts d'effectuer un blocage da Varttcuiation du.genou i 
Vinstant correspondent eu dfebut de la phase d'opptri. 

Le systfeme presente Vavantage de s'adapter 6 la vitesse de la 
marche du sujet puisque les reactions de rapporsil sont datermln&es par 
10 les carettt&rtstlquesde 1a phase d'appuiv. 
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REVENDICATIONS 



I) Prothfcse destinee VappareiUage des sujets eyant subi une 
amputation de culsse ou una disarticulation de henche, caracteris&e en 
ce que rarticulation du genou est command&e par l'intermfedialre d'un 
microprocesseur. 

5 2) Appareil suivant la revendication (1) cereeterise en ce quil 

comporte un capteur dont les slgnaux sont analyses par un 

microprocesseur afln de d&celerractlvttft du sujet. 

Le dit capteur consists en un capteur de forces qui transforms les 

contrelntes repues par la prothese en une tension felectrique de foible 
10 valeur, des moyens pour amplifier les tensions d§veloppees par le 

capteur, des moyens de mesure ae ces tensions et des moyens pour 

leurpermettre d'etre lues par le microprocesseur, 

5) Appareil suivant Vune quelconque des revendlcatlons 
prfec&dentes, caracter1s§ lorsque le capteur de forces consiste en un 

15 capteur 3 jauges de contraintes ou une ceramique pi&zo-eiectrlque. 

4) Appareil suivant Vune quelconque des re vendf cations 
pr&cedentes, carecterise en ce que les moyens d'al indentation du 
systeme sont realises t Vaide d'une pile ou d'une batterie 
d'accumulateur. 

20 5) Appareil suivant Vune quelconque des re vendi cations 
precadentes, caractSrlsfe en ce que la commands du genou soit rtalisee a 
Taide d'un electro-aimant ou d'un moteur electrique. 

6) Appareil suivant Vune quelconque des revendlcatlons 
precfcdentes, ceractferise en ce que la commando du genou soit realisee a 

25 1'aide d'un verin ou d un moteur utilisant comme energie 4Jn fluide sous 
pression. 

7) Appareil suivant rune quelconque des revendlcatlons 
prtc&dentes, carscterise en ce que Tenergle necessaire & la commande 
du genou soit stockee sous forme d'un fluide ou d'un gaz contenu dans un 

30 reservoir pouvant etre recharge par un appareil exterieur au systeme ou 
a ralde d'un dlsposltif ectionnfi par la prothfcse au cours de la manche du 
sujet. 
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